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Abstract of DE 10156083 (A1) 

The method involves comparing the signals from two motion sensors arranged symmetrically with respect to the vehicle's 
longitudinal axis so that their time relation is correctly preserved and deriving and indication regarding the orientation and/or 
type of an obstruction from the result of the comparison. The change in speed of the relevant sensor location can be derived 
from the sensor signals. 
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) Verfahren zum Untersuchen einer fur das Auslosen einer passiven Sicherheitseinrichtung in einem Fahrzeug 

mafigeblichen Fahrzeuglangsbewegung 
) Bei einem Verfahren zum Untersuchen einer fur das 

Auslosen einer passiven Sicherheitseinrichtung in einem 

Fahrzeug maBgeblichen Fahrzeuglangsbewegung wer- 

den von zwei bezuglich der Fahrzeuglangsachse symme- 

trisch angeordneten Bewegungssensoren Signale gelie- 

fert, es werden die Signale zeitrichtig miteinander vergli- 

chen und es wird aus dem Vergleich der beiden Signale 

eine Aussage iiber die Orientierung und/oder Art eines 

Hindernisses abgeleitet. 
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[0001] Die Erfindung belriffl ein Verfahren zum Untersu- 
chen einer fur das Auslosen einer passiven Sicherheitsein- 
richtung in einem Fahrzeug maBgeblichen Fahrzeuglangs- 5 
bewegung. 

[0002] Bei Sicherheitssystemen in Kraflfahrzeugen, bei 
denen passive Sicherheitseinrichtungen, wie Airbags, Gurt- 
straffer, Uberrollbiigel und dergleichen im Falle eines ge- 
fahrlichen Unfalls (i. f. auch als Crash bezeichnet), insbc- 10 
sondere eines gefahrlichen Aufpralls, ausgelost werden, um 
die im Fahrzeug befindlichen Personen soweit wie moglich 
vor Verletzungen zu schiitzen, ist cs erforderlich, die einzel- 
nen Sicherheitseinrichtungen jeweils zu einem optimalen 
Zeitpunkt auszulosen. Bine Voraussetzung dafur ist das ein- 15 
wandfreie Erkennen eines Unfalls (Crashs) hinsichtlich 
Crashart und des voraussichtlichen Crashverlaufs. Dabei 
sind Informationen uber die Orientierung und/oder die Art 
eines Hindernisses von besonderem Interesse. Ein MaB fur 
die Orientierung ist der Aufprallwinkel des Fahrzeugs, die 20 
Art des Hindernisses wird auch mit den Begriffcn Offset 
und Starrheit/Nachgiebigkeit umsclirieben. 
[0003] Der hierfur vorgesehene Algorithmus, der die Aus- 
gangssignale eines Crashsensors auswertet, muss diese In- 
formationen iibcr cinen Crash zu einem sehr friihen Zeit- 25 
punkt, bezogen auf den Crashbeginn, liefern. Ein Crash ge- 
gen ein starres Hindernis mit hoher Geschwindigkeit erfor- 
dert in der Regel einen extrem friihen Ziindzeitpunkt, mei- 
stens kleiner als 10 ms. Die Anzahl an Informationen, die 
bis zu diescm Zeitpunkt vorlicgen, sind aber schr gering und 30 
in der Regel mit Unsicherheiten behaftet. 
[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, ein 
Verfahren zum Untersuchen einer fur das Auslosen einer 
passiven Sicherheitseinrichtung in einem Fahrzeug ent- 
scheidenden Fahrzeuglangsbewegung zu schaffen, das zu- 35 
verlassig ist und das in einem When Stadium eine eindeu- 
tige Erkennung der genannten Crasheigenschaften ermog- 
licht. 

[0005] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des An- 
spruchs 1 geldst. 40 
[0006] Die Zuverlassigkeit der Aussage uber den Crash 
wird durch die Verwendung zweier Bewegungssensoren er- 
reicht. Nur wenn beide Sensoren ein fur eine anormale Be- 
wegung representatives Signal liefern, liegt tatsachlich ein 
Crash vor. Durch die bezuglich der Fahrzeuglangsacbsc 45 
symmetrische Anordnung der Sensoren und den zeilrichti- 
gen Vergleich der beiden Signale lasst sich eine Aussage 
uber die Orientierung und/oder Art eines Hindernisses ablei- 
ten. 

[0007] Die beiden Sensoren konnen beispielsweise auf die 50 
Fahrbahn ausgerichtet sein und die Geschwindigkeit uber 
Grund bestimmen. Demgegeniiber sind Aussagen uber die 
Geschwindigkeitsanderung der jeweiligen Sensor-Orte, die 
mit geeigneten Sensoren gewonnen werden, gerade bei ei- 
nem Crash wesentlich zuverlassig und liefern die erforderli- 55 
chen Aussagen auch wesentlich schneller. 
[0008] Sind die Sensoren Beschleunigungssensoren und 
wird die Aussage aus dem uber die wahrenddessen gebilde- 
ten Zeit-Integral der Geschwindigkeitsanderung abgeleitet 
wird, bieten sich weitere Vorteile. Durch die Integral- bzw. 60 
gleichwertige Summenbildung der Beschleunigungswertc 
wird die Zuverlassigkeit der Aussage iiber das Bewegungs- 
verhalten der beiden Sensoren bzw. ihrer Sensor-Orte er- 
hoht, da stets mehrere Beschleunigungswerte beriicksichtigt 
werden und der Fehler eines Wertes nicht maBgeblich ins 65 
Gewicht fallt. Durch die Erhohung der Zuverlassigkeit in 
der Aussage der beiden Sensoren fur sich wird die Zuverlas- 
sigkeit der Gesamtaussage noch mehr erhoht. 



[0009] Bei einem Frontalcrash gegen eine starre Barriere 
zeigen die beiden Sensoren im Idealfall identische Signal- 
verlaufe. Die Differenz der Signale ist konstant Null. 
[0010] Bei einem Offst-Crash hingegen liefert zuniichst 
nur der Sensor, auf dessen Seite sich das Hindernis befindet, 
ein Signal, das fur einen Crash symptomatisch ist, wahrend 
der andere Sensor zeitlich verzogert reagiert. Der zeilrich- 
tige Vergleich der beiden Signale ist typisch fur diese Cras- 
hart. Messen die den beiden Sensoren die am Sensor-Ort 
auftretenden Beschleunigungen und werden durch doppclte 
Zeitintegration die dabei zuriickgelegten Wege und damil 
die abgebauten Bewegungsenergien bestimmt, zeigt der 
zeitrichtige Vergleich eine zeitlich zunehmende Differenz 
der Weg-/Energiedifferenzen, Bei Auftreffen des Fahrzeugs 
auf eine deformierbare Barriere wiederum ist diese Diffe- 
renz typisch fur diese Crashart. 

[0011] Eine optimale Aussage uber den Crash ergibt sich, 
wenn die Sensorsignale fur sich untersucht und beispiels- 
weise eine Aussage uber die individuelle Weg-/bzw. Ener- 
giedifferenz gewonnen wird und wenn zusatzlich erfin- 
dungsgemaB der Vergleich der Sensorsignale bzw. der dar- 
aus abgeleiteten GroBen (z. B. Weg-/anderung, Energie-/- 
anderung) vorgenommen wird. 

[0012] Damit lassen sich mit zwei symmetrisch angeord- 
neten Sensoren alle fur ein Crashgeschehen wesentlichen 
Informationen wie Crashbeginn, Crashart (Offset, Aufprall- 
winkel) und Aufprallgeschwindigkeit bestimmen sowie dar- 
aus Aussagen auch iiber den voraussichtlichen Verlauf des 
Crashs gewinnen. 

[0013] Somit ergibt sich insgesamt ein Verfahren, das 
schnell, zuverlassig und rechtzeitig vor dem Aktivieren von 
passiven Sicherheitseinrichtungen die hierfur erforderlichen 
Informationen liefert. 



Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Untersuchen einer fur das Auslosen 
einer passiven Sicherheitseinrichtung in einem Fahr- 
zeug maBgeblichen Fahrzeuglangsbewegung, dadurch 
gekcnnzcichnct, dass von zwei bezuglich der Fahr- 
zeuglangsachse symmetrisch angeordneten Bewe- 
gungssensoren Signale geliefert werden, dass die Si- 
gnale zeitrichtig miteinander verglichen werden und 
dass aus dem Vergleich der beiden Signale eine Aus- 
sage iiber die Orientierung und/oder Art eines Hinder- 
nisses abgeleitet wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass aus den Ausgangssignalen der Sensoren eine 
Aussage iiber die Geschwindigkeitsanderung der je- 
weiligen Sensor-Orte abgeleitet wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder2, dadurch gelcenn- 
zeichnet, dass die Sensoren Beschleunigungssensoren 
sind und dass die Aussage aus dem iiber die wahrend- 
dessen gebildeten Zeit-Integral der Geschwindigkeits- 
anderung abgeleitet wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Sensoren Beschleunigungssensoren sind 
und dass die Aussage aus dem iiber die wahrenddessen 
gebildeten Zeit-Integral der Geschwindigkeitsande- 
rung al 



